Abstract (Basic) : FR 2640206 A 

The all -terrain vehicle for mounting a camera includes a forked 
support (13,13') which is able to lift a platform (22). The platforro 
may be rotated about its vertical axis in order to face in any 
direction. 

The vehicle includes a passive suspension system filtering out 
vibration, and a gyroscopic stabilising system helps to ensure that the 
platform remains level. The vehicle may be driven by a driver facing in 
either direction. 

USE - Support vehicle for camera and operator able to travel over 
rough ground and aroiind bends. (22pp Dwg.No.lb/5) 
Derwent Class: Q12; W04; X22 

International Patent Class (Additional) : B60G-023/00 



■t. 




(g) R^UBUQUE FRANQAISE 

INSTITUT NATIONAL 
DE LA raOPRtiT£ INDUSTRIEUE 

PARIS 



@ (te publication : 

tt n'ueStm' que pour fet 



ly d'enr glttrement national \ 



@ lnta*:B606 23/00. 



2 640 206 
88 16196 



® DEMANDE DE BREVET DlNVENTiON A1 



@ Date de d6pdt : 9 dteetnbre 1988. 


(fl) Demandaurfe) : BfUNGUIER Jean-Marc - FR 


@ Prioiiti: 






(§) InventeuKs) : Jean-Mare Bringuier. 


@ Date de la fniae ^ disposition du public de la 




demande : BOPl c Brevets i 24 du 15 juin 1990. 




@) Rdf^rences & d'autras doeuments nationaux appa- 




rentfa : 


@ Titulaire{8) : 




@ Mandataire(s) : 



@ VMouls dn gem* « tow terrains » pour prises de viies. 



CD 
O 
N 

CD 
M 



@ V^cute automobile 1 du genre € tous terrains h notam- 
ment desttnd sux prises de vues, comportant une fourche 
articuI6e de levage 13. 13' apte k 6!ever une plate-fbnne de 
support 22 qui peut se d6plaoer en rotation autour de son axe 
29. 

Le v6hlcule 1 comporte des moyens passlfe de suspension 
et de fOtrage des perturbations pouvant entraver la prise de 
vues en combinaison avec des moyens actifs de correction 
d'assiette du ch&ssis 1', de stabiOsetion des ddviations incon- 
trOito d composante verticale de la fourche de levage 13. 13' 
et de gyrostabilisation de ia plate-forme de support 22. 

Ces moyens. en combinaisoa permettent de malntenir lliori- 
zontaTrt^ de tadrte pTate^fonne et de Ilsoier de perturbations 
pouvant provenlr dlrrfigutaritds du terrain sur lequei se d^place 
le v6hicule ou des forces d^rtie dans les virages ou lois de 
frefnages ou daec^Mradona ou des effbita lisultama de I'ac* 
tbnduvent 
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D IS S CRI E»TX01Sr 
• L'objet de la presente invention est un vehicule automobile du geni-e 
coinmundment appelg "tous termns", muni d'une pUte-forme de support, 
notamment pour recevoii- un dispositif de prises de vues. 

TraditionneUement, les prises de vues n^cessltant un d^placement 
5 terrestre de la camera et son a^vation sur an axe verUcal sont effeotuees a 
Uaide des dispositifs suivants: 

Le premier consist* en un chariot apte a rouler sur des i-ails 
sensiblement horizontaux ou sur une surface sensiblemenL plaLe» Usse et dure, 
- Ce chariot peut etre 6<iuipe d'un bras de levage articuH apte a supporter un 
10 dispositif classique de conti-ole d'azinmtage et de site de la camera et un ou 
deux op€rateur(s>. Ce dispositif permet une bonne stablUt^ et une bonne 
horizpntalite de- U camera, II necessite cependant beaucoup de moyens 
d'installation. De-plus, il iuterdil toute modification ou prolongation imprevue 
du parcours de prises de vues et Umlte les possiblUt^s de cadrage. de la 
15. camfira car les rails ou les plaques joinUves (destinees a niveler le teri-ain) 
peuvent eU-e dans le" champs de visee. Ces restrictions s'appliquent egalement 
aux grues classiques ou telecommandees bien que leurs possibilites de 
translation et de rqtation dans les 3 axes soient superieures aux moyens 
pre-cites. « 
20. Le second consiste a installer une camera, son opei-ateur et un dispositif 
dassiqvie ou tdl&ommande de conU-ole d'azimulage et de site de camera sur 
un vehicule automobile de type classique (mais dont tes superstructui-es ont 
ete retirees pour ne pas gener la prise de vues), pourvu en general d'une 
suspension classique tres souple et de pneumatiques lai-ges et sous-gonfles. 
25 Un tel dispositif permet une gamme de vitesses plus etendue qfte celle offerte 
par un chariot mais c'est souvent au prix d'une manoeuvrability rSdulte ei 
d'un encombrement plus tmportant. De plus, ce dispositif devient vite 
inutflisable quand on s'eloigne des surfaces rouUeres pour lesquelles ledit 
vehicule a it& con^u : Des vibrations et des chocs parviennent alors a 
30 I'objectif de prises de vues, les references horizontales de la camera sont 
gravement peHurbies et le vehicule ne peut franchir des obstacles ou des 
d^niveies fortenient diff^rencies au droit de chaque roue sans risquer de 
renverser le materiel et I'equipe de tournage, notanunent k cause des 
dispositifs anti-roulis dont il est classlqueiiient equlpe. 
35 Un auU'e disp sitif u-aditionnel- consiste en divers moy ns de 

stabilisaUon de la camera qui peuvent eUe soit portes par leur op^rateur, 



2640206 



-2- 

(celui ci se deplacant a pied ou embarquant sur des vehicules) soil 
dix*eclemenL arrimes sur un vehicule* Ces moyens coinporLeiil des dispositifs 
mobiles repondant a certains cx'iteres geometriques qui luuitent leur 
debattement et done les possibilites de deplacement dans Tespace de la 
5 camera. Leur capacite d'absorption des secousses est * souvent perturbee a 
I'occasion de chocs vlolents dCis a des asp^rites de terrain* Lesdits moyens 
de stabilisation peuvent meme se briser lors de cahots imprevusy de virages 
serr^s ou de devers importants car leur fixation au vehicule les transportant 
n'est pas integree dans sa structure propre et leur bon fonctioniiement 

10 necessite le maintien d'une assiette suffisante de leur point d'arrimage. Les 
prises de vues realisees de cette fa^on sont la plupart du temps 
physiquement epixjuvantes pour Toijerateur (en Umitant ainsi sa producUvite) 
et surtout dangex'euses. Menie sur sol plat, les resultats obtenus sonl 
aleatoires en ce qui concerne le maintien de la camera a l*horizontaly 

15 notamment a cause du vent ou des deplacements d'air cx'ees pai^ la vllesse. 

Le dispositif selon Tinvention permet de remedier aux diffei»ents 
inconvenients exposes plus haul. II permet notamment de faire progresser un 
dispositif de prises de vues et le personnel necessaire a son fonctioniiement 
sur des terrains traditionnellement inacce.ssibles aux moyens classiques tout 

20 en offrant, meme a tres petite vitesse, une stabilite et un maintien de 
I'horizontalite et de la stabilite dudit dispositif, independamment du terrain 
sur lequel se deplace le vehicule. 

Plus precisement, la presente invention concerne un vehicule automobile 
du genre comportant quati*e roues relives de maniere indepeudante a un 

25 chassis, comportant egalement une plate-forme dite de support, caract^ris^ en 
ce qu'il comporte des moyens de suspension aptes a isoler ladite plate-forme 
de support et des moyens de stabilisation de ladite plate-forme de support, la 
combinaison desdits moyens de suspension et de stabilisation etant apte a 
maintenir la plate-forme' de support dans un plan horizontal lorsque le 

30 vdhicule se deplace et a ^viter des variations incontrolSes de hauteur par 
rapport au sol de ladite plate-forme de support. 

Avantageusement, les moyens de suspension comprennent au moins un 
premier moyen de suspension connectant de maniere independante chacun^ 
des roues au chassis et un deuxieme moyen de suspension apte a amortii* des 

35 vibrations interpose entre la plate-forme de support et le chassis. 

Avantageusement, les moyens de stabilisation de la plate-forme de 
support comportent au moin un pr mier moyen de stabilisation en position 



2640206 



-3- 



horizontale du chassi. lorsque le v^hicule se d^place sur un terrain 
comportant un devers ou une pent*. 

De preference, ledit premier moyen de stabilisation comporte un 
dispositif de detection d'lndinaison apte a commander un. disposiUf 
5 dWervissement hydraidique pouvant modifier sensiblement iWiette du 

chassis* 

Avantageusement, les moyens de stabiUsation comportent.egalement un 
deuxieme moyen de stabilisation en position horizontale de la plate-forme 
lorsque le v^hicule se d^place sur terrkin accidents. 
10 De preference, ledit deusieme moyen comporte un gyroscope du genre 
deux axes de detection d'inclinaison horizontale apte a actionner, par 
■ I'intermediaii-e d'un dispositif de calcul. un dispositif d'asservissement 
hvdraulique a action rapide permettant de maintenir I'horizontaUte de la 
piate-forme de support afin que les irregulai-it^s du terrain aur lequel se 
,5 d^place le v^hicule ne soienl pas transmises de maniere sensible a ladite 
plate-forme de support. 

La dlte plate-forme de support est connectee au chassis par des moyens 
de reglage de sa iiauteur relati%-e par rapport au chassis et de stebilisation 
des perturbations verticales pouvant affecter ledit chassis comportant une 
20 fourche articul^e de levage et un dispositif de detection et de correction des 
variations brutales de hauteur. 

Avantegeusement, lesdlte moyens de stabilisaUon comportetit au moins un 
acoelerometre dont I'axe sensible aura eLe place verticalement apte a modifier, 
par I'intermedialre d'un dispositif hydi-auUque asservi. I'elevation de ladite 
25 fourche articulee de levage tors de perturbations a composantes verUcales 
affectant le chassis. 

Selon un mode de r^satlon pref&entiel de -rinvention, la plate^orme 
de support eat a??t9 a .effectuer une rotaUon sur son axe dans le plan 
horizontal sur un angle d'au moins 180 degree. 
30 La dite plate-forme est apte a recevoir un dispositif de prises de vues, 

. Dotamment une camera et un cameraman. 

Les eataatiristiquea et avaatages de la pi-esente invention appai'aitront 
de maniere plus detainee dans la description qui va suivre d'un mode de 
rialisaUon de Vinvention en regard des dessins annex4s dans lesquels : 

35 - La Figure 1 est une vue en 'KvaUon lat6i-al d'un disposiUf selon 
I'inventiou dans une pi'emiei-e position. 
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La Figure 1 bis est une vue en elevation laterale d'un dispositif selon 
I'invention dans une seconde posltiun. 

- La Figure 2 est une vue eu pian d*un dispositif selon I'invention. 

La Figure 3 est une vue en elevation dorsale d'un dispositif seion 
5 Tinvention. 

- La Figure 3 bis est une vue aggrandie et partielle de la Fig 3. 

* La Figure 4 est une vue en coupe d'une partie d'un dispositif selon 
I'invention. 

- La Figure 5 est une vue en elevation laterale d'tine autre variante 
^0 d'execution de I'invention* 

Plus en detail, les Figures it 1 bis et 2 representent un v^hicule <1>, 
vu de son cote droit pour les deux premieres et en plan pour la derniere, 
comportant un cliassis <i'> auquel sont reliees quatre ix>ues <2,3,4y5>« La roue 
<4> n'est que partiellement representee sur la Figure 1 pour la 
comprehension du reste du dessin. De preference! les roues <2r3,4,5> sont de 
petite largeur et de grand dianietre conimet par exemple« des roues de 
motocyclette a bande de roulement etendue qui restent cepeudant plus 
etroites que les roues classiques d'automobile. Avantageusement, les roues 
avant <2,3> presentent un diameti'e plus important que les roues arriere 
20 <4,5>. Elles sont, de maniere classique, chaussees de pneus <2'|3%4',5*>» 

A I'avant du chassis <!'> est dispose un moteur <6> apte a entrainer les 
raues par I'intermediaire d'une transmission (10), du gem*e permettant de 
transmetti*e la puissance moti*ice independamment aux quatre roues <2|3»4,5>* 
Le moteur <6> comporte avantageusement une prise de foi-ce (non 

25 X'epr^sentee) pour permettre le fonctionnement d'une centrale hydraulique 
(non repi^sentee) du genre compi*enant plusieux-s distributeurs. 
Avantageusement, la transmission <10> comporte un convertisseur de couple 
(non repr£sent£), du genre apte k fonctionner a faible vitesse, qui permet 
d'entrainer le vehicule <1> a une vitesse continument variable entre sero et 

3Q approximativement cinquante kilometres/heure* II permet egalement la marche 
arriere. On choisira de preference un moteur peu bruyant avec, dans le cas 
du choix d'un moteur thermique, un pot d'echappement (non repr^sente) 
adapte a une reduction satisfaisante du bruit* 

De maniere classique, a Tavant du vehicule <1> est dispose, dans une 
35 position aussi basse que possible* un poste de pilotage comportant un volant 
<7> apte a command r Torientation d s i*oue& <2,3,4,5> par Tintei'mediaire d*un 
dispositif (non represente) coui-amment appele direction. De prefei-ence, la 
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direction est du genre apte a danner une orientaUon Bimultanement aux roues 
avant <2,3> et aux i-oues arriere c4,5> et offre la possibiliLe alLerxiaUve de 
n'agir que sur les voxxes avaiiU Le poste de piloUge comprend, en ouU-e, des 
commandes classiques (non representees) capables de determiner la vitesse du 
5 vehicule ainsi que sa mise en mouvement et son arret. 

Un pi>emier moniteur .de controle video <8> de Vimage electronique 
fournie par la camera - <28> Idii^ectement pour les cameras video ou par 
iWrmediaire d'une derivation video pour les cameras film) est preyu dans 
le poste de pilotage permettant de fournir a un conducteur <9) des 

JO informations sur le ddroulement de la prise de vues afin de commander le 
deplacement du vehicule <1>. 

En arriere du poste du poste de pilotage, dans une position aussi basse 
que possible, est dispose un poste de commande destine a un assistant 
operateur <12>, U comporte un deuxierae moniteur de conti-ole video <11>. 

15 Dans le mode de r^aUsation decrit, le poste de commande est oriente de 
maniere que I'assistant operateur <12> tourne le dos au conducteur <9>. 

Au chassis <!'> est connecte une fourche articulee constituant un bras 
de levage, forme de deux parallelogram mes deformables <13> a droite et <13'> 
a gauche disposes symetriquement par rappoi^ au plan longitudinal du 

20 vehicule <1> de part et d'autre du poste de pilotage et du poste de 
commande precedemment dicritSt 

Plus, precisement, chaque parallelogramme <13> et <13'> est coiistitue de 
de\ix tirants <I4> et <15>, <14'> et <15*>, respectivement, les premiers 
masquant les seconds sur les Fig 1 et 1 bis et 2. Les tii-ants <14> et <15> 

25 sont pai-alleles entre eux et relies, a une exUemite anf^rieuw, par deux 
pivots <16> et <17> a un Element de support <18> solidaire du chassis <V>. 
L'extr^mite postgrieure des tirants <14> et <15> est reliee par des pivots <19> 
et <20> a une plate-forme ihtermediaire <21> dont la section longitudinale est 
en I4. 

3Q Le parallelogramme <13'> est exactement le sym^trique du 
parallelogramme <13> et lui est identique. II peut se decrii-e exactement comme 
ce dernier ainsi que ses deux tii^ants <14'> et <15'>, ses pivots anterieurs 
<16'> et 17'> et posterieurs <19'> et <20'>r en ajoutant des references primes 
(') a la numerotation* 

35 La partie basse de la plate-forme hitermediaire c21> s*etend vers 

Tarriere du vehicule <1> globalement dans un plan parallele au chassis <!*>• 
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Une plate-forme de support <22> se connect de maniere rotativ sur ladite 
partie basse de la plate-forme <21> autour d'un axe <29> qui lui est normal. 

II est prevu que la plate-forme de support <22> puisse pivoter d*au 
moins 180* autour de son axe <29> et, de pi*eference, de 360 \ 
? La plate-forme de support <22> presente une forme circulaii*e et 

comporte un arceau dit de maintien <23> aple a permettre la fixation en au 
moins deux points d* un harnais revetu par un cameraman (fig 3). L*arceau 
<23> s'etend, de preference, dans un plan vertical par allele a un diametre de 
la plate-forme de support <22>. Celle-ci comporte egalement un socle <26> 
10 pouvant supporter un dispositif classique de contrale <27> d'azimutage et de 
site de camera <28>. La position de celui-ci pourra avantageusement etre 
deplace x^ar rapport a Vaxe de rotation <29> de la plate-forme de support 
<22> par I'intermediaire d'une plaque de decentrement x*eglable (non 
representee). 

15 La figure 1 bis represente le vehicule <1> avec la fourche articulee 

<13,13'> de levage de la plate-forme de suppprt <22> dans une autre position. 
Un verin <30> commande la position de la foui*che <13«X3'> dans sa rotation 
dans le plan longitudinal du vehicule autour de ses pivots. On peut egalement 
envisager de realiser la commande de la fourche <13,13*> par un couple de 

20 veiuns disposes symetriquement de pai*t et d'autre du plan longitudinal du 
vehicule. 

L'eievation de la fourche articulee <13,13'> par Taction du verin <30> 
pi'ovoque une elevation de la plate-forme intermediaire <21> qui reste 
cependant parallele au chassis <1'> de par la natui*e d'un pai*a]lelogramme« 

23 L'n accelerametre <32> est fixe sur un elemetit de support <18> solideure 

du chassis <1*>. Un tel accel^rometre est apte a detecter ,toute deviation 
brutale de son support selon une direction relative a son positionnement. 
Dans le cadre de iMnventiout Taccelei'ometre <32> est dispose de maniere a 
detecter les composantes verticales des deviations pouvant survenir lors du 

20 d^placement du vehicule <1>. 11 est connecte a un dispositif de calcul (non 
represente} apte a commander de maniex*e automaUque le v^rln <30> de 
levage de la foux*che articulee <13|13*> en cas de perturbation a composante 
verticale affectaiit I'element de support <18> dont est solidaire racceieromelre 
<32>. 

35 Une commande (non representee) d 'elevation de la fourche articulee 

<13,i3^> au moyen du verin <30> est disposee dans le poste de commande 
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arriere de maniere que I'assistant operateur <12> puisse varier la hauteur 
relative des plate-formes <21> et <22> par rapport au chassis <!'>. 

Sur la Figure 2. la plate-forme de support <22> est repr&entee dans sa. 
position la plus basse et donfc dans son extension maximum vers I'arriei-e du 
5 vehicule <1> ainsi que dans une position de rotation quelconque pai- rapport 
k I'axe dudit vehicule. 

les pai-allelogrammes <13> et <13'> de la fourche articulee encadrent le 
poste de pilotage et le poste de commande. Le conducteur <9> est repr&enl« 
dans sa position de travail normale. tenant son volant <7>. le moniteur de 
10 conlrSle video <8> lui faisant face. De meme. le deuxieme moniteur <U> fait 
face h Tassistant operateur <12>. 

Les deux roues arriere <4> et <5> et les deux roues avant <2> et <3> 
sont connect^es au chassis <1'> chacune pax- un dispositif de liaison 
autohome. Chacun comporte des elements de suspension classique -dite 
15 passive- mettant en oeuvre des bras osciUants longitudinaux <33> a grand 
■ d€battement et leurs amortisseurs (non representes). De tels suspensions sont 
oouramment mises en oeu^'re dans des v^hicules dits "lous terrains". 

Dans le cadre de rinvention, des e'lements dits de controle d'assiette 
' mettant en oeuvre des verins hydrauliques <34> et <35:- pour iWre et 
20 <34'> et <35'> pour J'avant sont aptes a compenser individuellement la hauteur 
relaUve de I'axe de cheque roue par rapport au chassis <1'>. Ces dements de 
controle d'assiette agissent en combinaisou avec la suspension classique 
pr&^demment decrite. 

La Figure 3 represente une %aie en elevation arriere du veliioule <1>, la 
25 fourche <13.13'> etant en position haute. Seules sont representees les roues 
' arriere <4> et <6> et les virfns arriere <35> et <34> qui y so^t associ^s, les 
roues avant <2,3> et ieurs verins respecUfs <35',34'> €lant roasqu6s par les 
premier(e)s mais fonctfonnant de maniere identique. 

Le vehicule <1> est represente sur un terrain irregulier pi-^ntant, en 
30 pztrtiouller, un devers. 

A I'arrlere de Templacement du socle <26>, porUnt le dispositif de 
contrSle <27> de la caroSx-a <2a>, sur la plate-forme de support <22>, est 
dispose un amieau de fixaUon n<46> de sangle ventraJe permettant la 
trlangulatfon par le bas des pointe d'accroclie <24'> sur I'ai-ceau de mainUen 
35 .<23> d'un harnais <24> revetu par un cameraman <23>. 
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La Figure 3 bis represente plus en detail niais toujours en vu arriere, 
a une echclle agrandie, les elements du disposilif de stabilisation hydraulique 
d'assiette du chassis <1'>. 

Au chassis <1'> est fixe un detecteur de deviation de verticale <36> 
3 comportant notamment un pendule <36'> dont Textremit^ lestee plonge dans un 
carter <36*'> contenant un bain d'huile ou toute substance visqueuse apte a 
amortir son oscillation. La detection de deviation se fait classiquement par 
signaux electriques engendres par le deplaceraent de bobines mobiles 
solidaires du pendule <36'> dans des champs magnetiques, 

10 Un dispositif de caicul Inon repi'esente) determine en permanence quelle 

doit etre la hauteur relative pai* rapport au chassis <1'> de chaque axe de 
rouei de maniere que le chassis <!'> reste en permanence dans un plan 
horizontal, et commande Taction des verins <34> el <35> ainsi que des verins 
<34'> et <35'> (non visibles sur la figure! afin qu'ils effectuent toute. 

^5 correction necessaire. 

La Figure 4 represente en detail la plate-forme intermediaire <2i> et la 
plate-forme de support <22>. Un pivot <37>, solidaire d*une contre-plate-forme 
circulaire <22*>v prend appui dans un logement <38> prevu dans la partie 
basse de la plate-forme intermediaire <21>. Le logement <SB> est gaine. 
20 exterieurement d'un materiau <38'> apte a filtrer toute vibration residuelle,, 
qui fait office de liaison de fixation de celui-ci a la plate- for me inter mediaii^ 
<21>. Avantageusement* un tel materiau est un elastomere de durete et de 
coefficient d'araortissemenl interne appix)prie. 

Une couronne d'entrainement <3S> a section en L est disposee en saillie 
25 asiale et 6olidaii*ement en dessous de la conti^e-plate-forme <22'>, et comporte, 
a sa Peripherie, une structure annulaii*e pouvant etre excitee en diff^rents 
points pai' des moyens electromagnetiques classiques« 

Une poiiion de la coui-onne <39> baigne dans le champs magn^tique 
d*un entrefer <40> en forme de U, allmente par un bobinage prenant place 
30 dans un logement <41> prevu dans la plate-forme intermediaire <21>. 

L'ensemble comprenant la couronne d'entrainement <3d> et Tentrefer <40> 
constitue Un moyen electromagiietique de uise en rotation de la contre-plate- 
forme <22*>. Dans le cadre de Tinvention, tout autre moyen classique, 
m^canique ou hydraulique^ d'entrainement en rotation de la conti*e-plate->forme 
35 <22*> peut eti-e envisage, 

Sur la contre-plat -form circulaix*e <22'> sont connecLes quatre couples 
de verins, dits micro-verins-sulveurs <42>. Chaque couple verin <42> 
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comporte deux verins disposes dans un plan normal a celui de la contre- 
plate-forine <22'> et a 90' I'un de I'auti-e en posiUon d'41oiigaUo« minimum. 
Chaque v4vin est reW pai- une exti^mit^ a la Ms k IWe verin du mSme 
couple et a la plate-forme de support <22>. Les quatre couples de verxna sont 
5 disposes en carre' sur le perimetre de la coutre-plate-forme <22'> et de la 
plate-forme de support .<22>. Deux couples de v^i-ins seulement sont visibles 
sur la Figure 4, les deux autres etant masqufe par les premiers. 

Un carter de pi-otecdon <42'> est consUtu^ d'une saUlie axiale 
s'^tendant k partir de plate-forme de support <22> vers et autour la 

\0 contre-plate-forme <22'> de diamfetre IggSrement inf^rieur. de maniei* k 
masquer et a prot^ger les micros-v^rlns suiveurs <42>. 

Une margelle <43> en saillie axiale vers le haul a partir d'un arc 
p^ripherique de la plate-forme <22> est prevu, 8ei->'ant de butee d'appui au 
cameraman. Cette mai-geUe est diaposee diametralement a Toppos^ du socle de 

15 camera <26>. 

Avantageusement, cette mai-gelle <43> est munie d'une double pedale <44> 
de commande en rotation de la plate-forme de support <22> el de sa contre- 
plate-forme <22'>. 

Un detecteur de deviation de verticale <45>. de type gyroscope du 

20 genre deux axes, est fixe solidairement a la plate-forme de support <22>. 

. Le socle <26> pouvant supporter un dispositif classique de .controle <27> 
d'azimutege et de site de camera <28> comporte avanUgeusement un dispositif 
amortisseur statique <26'> de type sUent-block apte a eUmiuer d'eventuelles 
vibrations residuelles typiquement de frequence superieure a 25 Hz. 

25 h& Figure 5 represente une variante possible de I'invenUon. La roue <2> 

n'y est que partlenement representee pour la compr^bension du dessin. Cette 
variante met en oeuvre un premier chassis <!*>' teUi par une auspensloa 
classique (non representee mais identlque k ceHe decrite precedemment) aux 
quatres roues <2,4 et leura symetrtques du cote gauche non representees>. 

30 Ledit chassis est veM a un chassis secondaii-e <1"> par un dispositif de 
stabilisation comportant au moins quatre verins hydi-auUques de rattrapage 
d»asiette <48,49 et leur symetriques du cote gauche non repre8ent&s> 
similairea aux verins d'aasiette <35,35',34,34'> du mode de i-ealisation decrit 
dans les figures precedentes. Une tel dispositif de detecUon d'inoUnalson 

35 comporte, comme decrit pricedemment, un peiidulp lesle et wn dispositif de 
- calcul apte a commander les v'rins p ur maint nlr I'horizonUliie du chassis 
seoondaire <1">, La fourohe articulee <13,13'> de levage et sou support <18> 



-10- 



2640206 



sont, dans ce cas, solidaires du chassis secondaire <1*^>* Les elements 
connectes au bout de la fourche <13,13'> sont en tous points identiques a 
ceux decrits pi*ecedemment et notamment sur la Figure 1 bis. 

Les elements constituant 2e vdhicule <1> et caracterisant VinvenUon ont 
5 ete decrits. Le fonctionnement de ces elements va maintenant eti*e detaiUS, en 
rSfiSrence aux figures lad. 

Lorsque le vehicule <1> se deplace sur un terrain liTeguIier comportant 
des devers et des pentes (ce qui est le cas le plus frequent) , le pendule de 
detection d'inclinaison <36'>, restant verticalt presente un angle par rapport 

to a un repere (non represente) normal au chassis <!'>• Get 6cart genere. par le 
detecteur <36> de deviation de verticale, une tension de conimande. Celle*ci 
active^ par Pinter mediaire d*un caiculateur, une centrale hydraulique (prenant 
son energie du moteur) qui agit sur les veiins <34,35|34\35'> pour compeiiser 
- I'assiette du vehicule jusqu'a ce que le pendule de detection d'inclinaison, 

15 <36'> revienne en position parallele au repere. Le chassis. <1'> est alors en 
position horizontale. Une nouvelle variation de devers du terrain provoque 
immediateznent une nouvelle compensation, et ainsi de suite. Le detecteur <36> 
^tant solidaire du chassis, sera egalement sensible aux effets sur celui-ci et 
plus generalemerit sur le vehicule <1> des forces d'inertie (notarametit dans 

£0 virages)i des forces de freinage ct d*acceleration et des efforts resultants 
de Paction du venU 

L'action des verins <34r35,34*i35'> modifie la g^ometrie des bras osclllants 
<33> k grand . debattement et de leurs amortisseurs classiques (non 
repr^sent^s) qui constituent la suspension passive classique. De pr^fdrence, 
25 celle-ci doit permetti^e une elimination au moins partielle des composantes 
verticales des deviations du chassis <1'> dues aux asperites du terraini afin 
de reduire en amplitude le ti-avail de compensation desdits verins 

Dans le mode de realisation decrit a la figure 5, Taction des verins 
* <48t49 et leurs sym£ti*iques>t de fa^n similairet compensent Tassiette du 
30 chassis secondaire <1">, de maniere a le maintenir horizontalt et a filtrer 
partiellement les composantes verticales des deviations du chassis <!*>« 

Lorsque, lors du depliicement du vehicule <l>f une roue rencontre une 
in^galite du terrain, comme un trou, un caillou, un bord de trottoir ou autre, 
elle I'e^oit une pei*cussion selon une direction quelconque« La suspension 
33 passive amortit partiellement le choc, transmettant au chassis une force de 
deviation de dut*ee accrue et d'amplitude reduite par rapport a la pei-cussion 
initiale* Le dispositif correcteur d'assiette, comportant le pendule <36'>, 
intervient lorsque la duree de deviation est sup'ri ure a son temps de 
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rtection. Cependant, une partle de la foi-ce de deviation exercee Bur le 
chassis <r> n'est pas compensee par ce disposiUf- Du chassis, elle se 
transmet a la fourche de lavage articulee <13,13'>. 

Les composantes verticales des perturbations residuelles affectant le 
5 vehicule <1> sont' detectees par I'accelei-ometre <32>. Celui-ci comraande, par 
rintermediaire du dispositif de calcul programme pour robtention d*un temps 
de reponse rapide, la compensation immediate de la position verUcale relative 
au chassis <1'> de la plate-forme intermediaire <21>, a raide'du verin <30>. 
afin de maintenir iiichangee Televation de ladite plate-forme anterieure a la 

10 perturbation. Afin que raccelerometre <32> ne contrecarre pas les commandes 
volontaires de mont^e de la fourche ailicul4e de levage, des seuils de 
detection peuvent etre preetabUs en pbnd^rant le calculateur en foncUoii du 
terrain a franchir et de la prise de vues a effectuer pour qu'il ne 
reconnaisse <jiUe les phenomenes de courle duree. 

15 Les autres composantes de la perturbation se transroettent a la plate- 

forme intermediau-e <21>, La liaison amortie entre le logement <38> et la 
plate-forme intermediaire <21> filtre une parUe (essentielleiuent dans les 
hautes frequences) de la perturbation residueUe. II s'ensuit une deviation 
quelconque de la plate-forme de support <22>. Gette deviation est 

20 immediatement detecte par le gyroscope du genre deux axes <45> qui envoie, 
par Wntermediaii-e d'un calculateur. un signal de compensation commandant 
les mici'o-verins suiveurs <42>, Ceux-ci retablissent tres mpidement 
rhorizontalite de la plate-forme de ' support <22>. Un tel dispositif de 
stabilisation, et de rattrapage des mouvements angulaires pai-asites^ de par 

25 I'extreme rapidite de ses temps de reaction, est apte k compenser les 
deviations brutales et de faibles ampUtudes du chassis <r> qui n'ont pu etre 
elimines par les autres dispositifs. 

Le cameraman <25> etant lui meme en position gyrostabilisde, ne peul 
transmettre involontairement des secousses a Tappai-eil de prise de vues <28X 

30 Le fait d'etre maintenu par un hamais <24> dans une position 
ergonomiquement favorable et d'avoir ses points d'accroches. <24'> triangules 
par le bas grace a Tanneau de fixation <47> d*une sangle ventrale le degage 
de tout souci d*€quilibre et lui permet, en pai*ticulier, de consacrer ses deux 
mainB a la prise de vues. 

35 II peut commander a la proporUonnelle ^lectrique la rotation de la 

. plate-forme de support <22> autour de son axe <29> a Taide de pedales <44> 
- situees centre la margelle <43>. U peut egalement varier n cours de prise de 
vues la position relative du socle <26> de camera <2S> par rapport a Taxe de 
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rotation <29> de la plate-forme gyrostabilisee c22> grace a une plaque de 
decentremenl et de translation aiicour dudlt axe (non repi*^sentee)« Ceci off re 
la possibilite de pouvoir filmer vers I'avant du vehicule <1> prallquement 
sans angles uorts meme aux positions basses de la foui«che de levage <13yl3'>. 
5 Dans le cas d'utilisation d^un disposiUf de contrdle d*azimutage el de 

site de camera du genre, comportant un msuiche (non represente), une 
commande (non representee) accessible par le pouce du cameraman <25> lui 
permet de modifier la translation verticale de la fourche articulee de levage 
<13|13'> au bout de laquelle il est situ& Cette commande, egalement de type 

10 proportionelle electrique, est normalement assui-ee par I'assistant operateur 
<12> qui dispose, en outre, des controles telecommandes classiques d'alde a la 
prise de vues (non represenLcs). Lci double commande possible des elevations 
et des rotations de la plate-forme <22> est destinee a offrir une ergonomie 
adaptee tant aux contraintes de la "Pi-oducliun lourde** qu*aux utilisations de. 

15 type ""reporUige'sur le vtf**, daiis le domaine sportif notaromenU 

Dans une configuration optionnelle de Tinvention, le socle <26> peut elre 
remplace par un siege (non represente) bur lequel le cameraman vient 
s*assoir au cours d'une prise de vues effectuee camera a la main, en 
beneficiant de la gyrostabillsation de la plate-forme <22>. 
20 La presente description a ete donnee a Litre d'exeuipJe de realisation, 

non lindtatif, de I'invention^ Jl appartient a Vhonme de Vart d^envisager toak 
modes de idealisation dnns le cadi*e de /YiiveiU/o/i, tvlle ^tie detinie par les 
I'evendications, 
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Vfihicule automobUe <1> du genre comportant" quatre roues <2.3.4.5> 
de manieve independanle a un chassis <1'>. comportant 
egalement une plate-forme dite de support <22>. caractfirts^ en oe qu .1 
comporte des moyens de suspension aptes a isoler ladite plate-forme de 
support et des moyens de stabiUsation de ladite plate-forme de 
support, la combinaison desdits moyens de suspension et de 
stabilisation Itant apte a maiutenix- la plate-forme de support dans uu 
plan horizontal lorsqu^ le vehicule <1> se d^place et a iviter des 
variations incontrol^es de hauteur pai- i-apport au sol de ladite plate- 
forhie de support. 

vehicule selon la Revendication 1 caracterise en ce que lesdits moyens 
de suspension comprennent au moins un pi-emler moyen de suspension 
connectant de mamei-e independante cha-une des roues au chassis et 
un deuxieme moyen de suspension apte a amortir des vibraUons 
interpose entre la plate-forme de support <22> et le chassis <1'>. 

Vehicule seldit'la Revendication 1 ou la Revendication 2 caracterise en 
ce que les moyens de stabilisation de la plate-forme de support 
comportent au moins un premier n.oyen de stabilisation en position 
horizontale du chassis <1'> lorsque le vehicule .<!> se deplace sur un 
terrain comportant un devers ou une pente. 

Vehicule selon la Revendloatton 3 cai-act^ris« en ce que le-dit pi-emier 
moyen de stabiUsation comporte un dispositif de d^tecUon d'lnoUnaison 
<36> apte k commander un dispositif dWrvissement hydraulique 
pouvant modiner sensiWement I'assiette du chassis <1'>. 

Vehicule selon I'une quelconque des Revendlcations pr^cedentes, 
caracUris^ en ce que les moyens de stabilisaUon comportent dgalement 
un deuxieme moyen de stabilisation en positipn horizontale de la plats- 
forme <22> lorsque le vehicule se deplace sur terrain acddenl^. 
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Vehicule selon la Re veiidi cation 5, caracLei-ist? en ce que ledit deuxieme 
moyen comporte un gyroscope v45^ du genre deux axes de detection 
d'iucUnaisQn horizontale apte a acUonner, par I'mtermediaire d'un 
disposiUf de calcul, un dispositif d'asservissement hydraulique <42> a 
action rapide perniettant de maintenir rhorizonUdile de la plate-foriue 
de support ^22> afin que les irregularites du terrain sur lequel se 
deplace le vehicule <1> ne soient pas trausmises de iiianiere sensible a 
ladite plate-forme de support,. 

Vehicule selon Tune quelconque des Revendications precedentes, 
caracterise en ce que la dite plate-forme de support <22> est connectee 
au chassis <1V par de* moyens de reglage de sa hauteur relative par 
rapport au chassis et de stabilisation des perturbaUons verUcales 
pouvant affecter ledit chassis comportant une fourche articul^e de 
levajse <13,13*> et un dispositif de detection <32> et de correcUon <30> 
des variations brutales de hauteur. 

Vehicule selon la Kevendication 7, caracterise en ce que lesdits moyens 
de stabilisation comportent au nioins un accelerometre <32> dont Taxe 
sensible aura ete place verticaleiitent apte a modifier, par I'intermediaire 
d*un dispositif hydraulique asservi, I'elevation de ladite fourche 
articulee <13,13*> de ievage lors dc perturbations a composantes 
verticales affectant le chassis. 

Vehicule selon Tune quelconque des Revendications pi^cedentes, 
caracterise en ce que la plate-forme de support <22^ est apte a 
effectuer une rotation sur son axe <Z$> dans le plan horizontal sur un 
angle d*au moins IbU degres. 

Vehicule selon Tune quelconque des Revendications pricedentes. 
caracterise en ce que la dite-plate-lorme <22> est apte a recevoir un 
dispositif de prises de vues, notamment une camera <28> et un 
cameraman <25>. 
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